幼児教育支援のためのケア･レシーバー型ロボットの行動設計に関する研究 by 松添 静子
幼児教育支援のためのケア･レシーバー型ロボット
の行動設計に関する研究
著者 松添 静子
学位授与大学 筑波大学 (University of Tsukuba)
学位授与年度 2013
報告番号 12102甲第6884号
URL http://hdl.handle.net/2241/00122429
（博甲） 
氏 名（本籍） 松添 静子（ 長崎県 ） 
学 位 の 種 類 博 士（工学） 
学 位 記 番 号 博 甲 第 6884 号 
学 位 授 与 年 月 日 平成２６年 ３月２５日 
学位授与の要件 学位規則第４条第１項該当 
審 査 研 究 科 システム情報工学研究科 
学位論文題目 
幼児教育支援のためのケア・レシーバー型ロボットの行動
設計に関する研究 
主  査 筑波大学 教授 博士（工学） 葛岡 英明 
副  査 筑波大学 教授 工学博士 坪内 孝司 
副  査 筑波大学 教授 博士（工学） 中内 靖 
副  査 筑波大学 准教授 博士（工学） 鈴木 健嗣 
副  査 東京大学 特任准教授 博士（工学） 田中 文英 
論 文 の 要 旨 
 近年，様々な情報通信技術が教育環境に導入され始めており，教師型ロボットの研究も行われてい
る．一方でロボット自身の弱さ演出行動から子どもの自発的なケア行動を誘発するケア・レシーバー
型ロボット（Care-Receiving Robot: CRR）の研究もなされている．しかし，幼児教育支援のための
CRR 実装に必要な行動設計に関する知見はほとんど存在しない．そこで本論文では，実際の教育現
場での実験を通して CRR の行動設計に関する知見を深め，不明瞭であった行動設計指針について明
らかにすることを目的とする． 
 はじめに，意図的に間違う CRR を教室に導入して幼児教育支援の実現可能性を調査した実験につ
いて説明し，この失敗行動頻度の違いによる教育効果を調査した実験について述べる．次に実験環境
を幼稚園での集団活動へ発展させ，同様の教育効果が得られるか調査した実験について説明する．そ
して失敗行動以外の効果的な CRR の行動を効率的に探索するため，ロボットの 2 台同時比較による
進歩的開発手法を提案し，本手法の実用性検証のために行った実験について述べる． 
 最後に得られた知見をまとめ，幼児教育支援のための CRR の行動設計指針について述べ，本論文
による波及効果と展望について議論する． 
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審 査 の 要 旨 
【批評】 
 4 種類の実験と、その定量的・定性的分析に基づいて CRR の効果を実証するとともに、その行動設
計指針を示しており、新規性と有効性の高い優れた研究成果であると認められる。 
【最終試験の結果】 
平成 26年 1月 22日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、著
者に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全員
によって、合格と判定された。 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める。 
 
